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fop. 



if 



0 the set TCP positional coordinates for the interruption of the light barriers for a set working point (TCP<SB>SOIX^B>^n?^ 
^ corresponding recorded actual TCP posiaonal coordinates for the actual pon* CnSSS^f^SSL^ £ 

^ deviation of the actual worlrinsr Doint frrp^ SUVtctv/cd-o *. .u , . M 1 <yiB >A «) cremation of the 

O levels as defined by AeTgt baS Zm^m—^Z ^ ^ ^^OUx/SB^ for the number of 

y me n^m Darners from the differences and the known position and azimuth angles (a) of the light barriers. 
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(57) Zns^mnenfes^ng: Ein Verfahren znm Einmessen eines Arbeitspunktes (TCP) von Werkzeugen (13) fiir Industrieroboter (8) 

and sich m emem Kreaznngspunkt (R) kreuzende Lichtechranten hat, umfesst die Schritte: a) Festiegen von SOLL-TCpTaSo- 
orcton ernes SoD-Arfaeitspunktes CTCP S0[X ) des Werkzeugs (13) bezogen anf einen Werkzeugbasi^unkt (V? Kles IZlZZ 

Sf A^-r* ^ AlbeitSpnnkt (TCP) beZ ° genen TCP-Koonfinatensysten,, b) VerfahL dJ Weri^g S "l3 £SS£« 
SOIi-AAeitspmoktnutBezuganfdasT^ 

* Weri ^ s < 13 > * e Uctactanta nnterbncht c) Auftehrnen von OT-lSSK2E S 
f!** KC m S emerjeweilagen Lichtschranke, d) Bestimmen der Differenzen zwischen den SOIi-TCP-LaLoord^ fBr 
die Unterbxechong der L^chranken bei eiaem Soll-Arbeitspunkt CTCP^ nnd den entsprechender, -ft^SSTSSff 

a ??W ^ ^ dUrCh ^ Llchtschranken vorgegebene Anzahl von Ebenen ans den Differenzen and der be- 
kannten Lage and Scheitelwinkeln a der Lichtschranken. 
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